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Getriebe, insbesondere fur einen Roboter 

Die Erfindung betrifft ein Getriebe, insbesondere fur einen 
Roboter, mit einer Antriebswel le und wenigstens zwei rela- 
tiv zu dieser und relativ zueinander drehbaren Teilen, wo- 
5 bei eine Bewegung des einen Teils auf seiner dem anderen 
Teil abgewandten Seite abnehmbar ist, sowie einen mit we- 
nigstens einem solchen Getriebe ausgestatteten Roboter. 




Mehrachsige Roboter sind z.B. in Form von Indus trierobotern 



10 bekannt und dienen der automatischen Verrichtung von Trans- 
port- und Arbeitsvorgangen. Sie weisen in der Regel ein auf 
einem Gestell angeordnetes , urn eine Grundachse drehbares 
Karussell und einen auf das Karussell aufgesetzten Aufbau 
mit einem um mehrere Achsen schwenkbaren Roboterarm auf. 

15 Zum gegensei tigen Verschwenken der Drehachse des Roboters, 
z.B. zum Drehen des Karussells bezuglich des stationaren 
Gestells, sind Getriebe mit einer Antriebswelle und wenigs- 
tens zwei relativ zu dieser und relativ zueinander drehba- 
ren Teilen, wie zwei Halbschalen oder einer Getriebewelle 
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und einem Getriebegehause vorgesehen, an denen jeweils ei- 
nes der urn die jeweilige Roboterachse verschwenkbaren Robo- 
terteile festgelegt ist. Die Bewegung des einen Teils, z.B. 
des Getriebegehauses , muB daher auf seiner dem anderen 
Teil, z.B. der Getriebewelle , abgewandten Seite abnehmbar 
ein. Die Antriebswelle steht in der Regel mit einem An- 
triebsmotor in Wirkverbindung . 

Urn einen einwandf reien und exakten Betrieb des Roboters si- 
cherzustellen, sind Sensoreinrichtungen erf orderlich, die 
die Winkelstellungen der Roboterachsen erfassen, uberwachen 
und gegebenenf alls begrenzen, so dass z.B. ein mit einem 
Sollverlauf vergleichbarer Istverlauf der Winkelstellung 
der Roboterachsen erhalten wird und die Istwerte gegebenen - 
falls an die Sollwerte angepasst werden konnen . 

Ferner ist es haufig erwiinscht, wenigstens eines der Robo- 
terteile mit einem zusatzlichen Drehmoment zu beaufschla- 
gen, was mittels eines herkommlichen Getriebes kaum moglich 
ist . 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Getriebe der 
eingangs genannten Art auf einfache und kostengunstige Wei - 
se dahingehend wei terzubilden , dass eine in das Getriebe 
integrierte Anordnung von Zusatzeinrichtungen, z. B. einer 
Sensoreinrichtung oder einer Einrichtung zum Beauf schlagen 
eines der relativ zueinander drehbaren Teile des Getriebes 
mit einem Drehmoment, z.B. einem Hilfsmotor, moglich ist. 

Erf indungsgemafi wird diese Aufgabe bei einem Getriebe der 
eingangs genannten Art dadurch gelost, dass wenigstens ei- 
nes der drehbaren Teile eine drehfest mit ihm verbundene 
Welle aufweist, die zumindest zu dem anderen Teil hinragt. 
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Durch die erf indungsgemafie Ausges tal tung wird eine drehfest 
mit dem einen drehbaren Teil des Getriebes verbundene, zu- 
satzliche Welle berei tgestell t , die eine in das Getriebe 
integrierte, z.B. innerhalb desselben oder unmittelbar an 
5 demselben angeordnete Anordnung von Zusatzeinrichtungen, 

wie Sensoreinrichtungen, Bewegungsbegrenzungseinrichtungen, 
Hilfsmotoren oder dergleichen, an der dem anderen Teil zu- 
gewandten Seite des einen Teils des Getriebes gewahrleis- 
tet. Die Bewegung des mit der zusatzlichen Welle ausgestat- 

10 teten einen drehbaren Teil des Getriebes ist folglich so- 
wohl an seiner dem anderen, relativ zu diesem drehbaren 
Teil des Getriebes abgewandten Seite, wie es bei herkommli- 
l chen Getrieben bekannt ist, als auch an seiner dem anderen 

Teil zugekehrten Seite an der zu diesem Teil hinragenden 

15 Welle abnehmbar, was insbesondere eine • Erf assung der Rela- 
tivbewegung der beiden relativ zueinander drehbaren Getrie- 
be t e i 1 e ermog 1 i ch t . 

Wahrend die Bewegung des mit der zusatzlichen, zu dem ande- 
20 ren Teil des Getriebes hinragenden Welle versehenen einen 
Teils des Getriebes grundsat zl ich an der diesem Teil zuge- 
wandten Seite des anderen Teils abnehmbar sein kann, ist in 
bevorzugter Ausfiihrung vorgesehen, dass die an dem einen 
Teil angeordnete Welle das andere Teil zu seiner dem einen 
^25 Teil abgewandten Seite hin durchsetzt. Derart ist die Bewe- 
gung des einen Teils mittels der das andere Teil durchset- 
zenden Welle an der dem Teil mit der Welle abgewandten Sei- 
te des anderen Teils abnehmbar, was bei einem Roboter ins- 
besondere aus Platzgriinden von Vorteil ist, urn eine hohe 
30 Kompaktheit des Getriebes bzw. der gesamten Anordnung des 
jeweiligen Robotergelenks zu erzielen. 
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Eine bevorzugte Ausfiihrung sieht vor, dass die an dem einen 
Teil angeordneten Welle Antrieb einer in und/oder an dem 
anderen Teil angeordneten Sensoreinrichtung ist, wobei die 
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verbunden. 1st z.B. der eine Teil des Getriebes nach Art 
eines Getriebegehauses und der andere Teil nach Art einer 
Getriebewelle ausgebildet, so kann die Aufnahme der Sensor 
einrichtung beispielsweise im Bereich der dem Getriebege- 
5 hause zugewandten Sti'rnseite der Getriebewelle und hierbei 
im wesentlichen koaxial zur Drehachse des Roboter angeord- 
net sein, wahrend der Well ens tummel auf der zum Getriebege 
hause hinragenden Welle der Getriebewelle sitzt. Die Auf- 
nahme kann entweder an der der Getriebewelle zugewandten 
10 Innen- oder auch an der der Getriebewelle abgewandten Au- 
fienseite des Getriebegehauses angeordnet sein, wobei der 
mit der Welle der Getriebewelle drehfest verbundene Wellen 




stummel im letztgenannten Fall das Getriebegehause durch- 



setz t . 

15 

Alternativ kann z.B. auch die Aufnahme der Sensoreinrich- 
tung mit der Getriebewelle drehfest verbunden, wahrend der 
Wellenstummel an der zu der Getriebewelle hinragenden, die 
se z.B. durchsetzenden Welle des Getriebegehauses angeord- 
20 net ist. Die Uberwachungseinrichtung kann somit z.B. im Be 
reich der dem Getriebegehause zugewandten oder auch der 
dieser abgewandten Stirnseite der Getriebewelle angeordnet 
sein . 




optische, elektrische, elektromagnetische oder magnetische 
Uberwachungseinrichtung, insbesondere ein Resolver, vorge- 
sehen, die beispielsweise mit einem Momentenausgleich fur 
die jeweilige Drehachse oder auch mit einer Steuereinrich - 
3 0 tung zur Anpassung der Bewegungsdaten des Roboter s in Ver- 
bindung stehen kann. 

Eine weitere bevorzugte Ausfiihrung sieht vor, dass die an 
dem einen Teil angeordnete Welle mit einem Drehmoment 
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Belastung, geringer Riickwar tswirkungsgrad) weitgehend von 
anderen Getrieben verdrangt worden, so dass sich ihr Ein- 
satz heute im wesentlichen auf kleine Roboter und Handach- 
sen beschrankt. 

Der Antriebsmotor kann zentral, exzentrisch oder auch unter 
einem endlichen Winkel , insbesondere etwa unter rechtem 
Winkel, bezuglich der Drehachse wenigstens eines der Teile 
des Getriebes sein. 

Im iibrigen betrifft die Erfindung auch einen mit wenigstens 
einem Getriebe der vorgenannten Art ausgestatteten Roboter. 

Nachstehend ist die Erfindung anhand von Ausf iihrungsbei - 
15 . spielen unter Bezugnahme auf die Zeichnungen naher erlau^ 
tert. Es zeigen : 

Fig.l eine schematische Seitenansicht eines Getriebes; 

20 Fig. 2 eine schematische Seitenansicht einer Ausfiihrungs- 
variante des Getriebes gemaB Fig. 1; 

Fig. 3 eine schematische Schnittansicht einer anderen Aus- 
fuhrungsform eines Getriebes; 
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Fig. 4 eine schematische Schnittansicht einer Ausfuhrungs 
variante des Getriebes gemaB Fig. 3; 

Fig. 5 eine schematische Schnittansicht eines Getriebes 
30 mit relativ zueinander drehbaren Teilen in Form ei 

nes Getriebegehauses und einer Getriebewelle; 

Fig. 6 eine Schnittansicht einer Ausf iihrungsvariante des 
Getriebes gemaB Fig. 5; 
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Fig. 7 



eine schematische Schni ttansicht eines Getriebes 



mit relativ zueinander drehbaren Teilen in Form ei- 



nes Getriebegehauses und einer Getriebewelle mit 
Sensoreinr ichtung ; 
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Fig. 8 eine schematische Schnittansicht einer Ausfiihrungs- 
variante des Getriebes gemaB Fig. 7 und 

Fig. 9 eine schematische Schnittansicht einer anderen Aus- 



In Fig. 1 ist ein Getriebe 1, insbesondere fur einen Robo- 
ter (nicht gezeigt) , mit einer Antriebswelle 7 und zwei re- 



15 lativ zu dieser und relativ zueinander um eine gemeinsame 
Drehachse 2 drehbaren Teilen 3, 4 - hier mit Getriebewelle 
3 und Getriebegehause 4 - mit verschiedenen Durchmessern 
D 3 , D 4 dargestellt. Die Bewegung des Teils 3 ist in bekann- 
ter Weise auf seiner dem Teil 4 abgewandten Seite 3b und 

20 entsprechend die Bewegung des Teils 4 - relativ zum Teil 3 
und auch zur Antriebswelle 7 - auf seiner dem Teil 3 abge- 
wandten Seite 4b abnehmbar . Das Teil 3 weist eine zu dem 
Teil 4 hinragende - und in der gezeigten Ausfiihrung das 
Teil 4 durchsetzende - Welle 15 auf, so dass die Bewegung 
1)25 des Teils 3 mittels der mit diesem verbundenen Welle 15 zu- 
satzlich auch auf der dem Teil 3 zugewandten Seite 4b des 
Teils 4 abnehmbar ist. Die Welle 15 kann z.B. als Antrieb 
einer in bzw. an dem Teil 4 angeordneten Sensoreinrichtung , 
wie einer Uberwachungseinrichtung (nicht gezeigt) zur Er- 

30 fassung und/oder Begrenzung des Drehwinkels zwischen den 

Teilen 3, 4 oder zur Anordnung eines Hilfsmotors (nicht ge- 
zeigt) oder dergleichen dienen. 
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fuhrungsform eines Getriebes mit integrierter Sen- 
soreinrichtung . 



( 
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Wahrend bei dem in Fig. 1 dargestel 1 ten Getriebe 1 eine be- 
zuglich der Drehachse 2 der Teile 3, 4 parallele, exzent- 
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risch angeordnete Antr iebswelle 7 vorgesehen ist, ist die 
Antriebswelle 7 des Getriebes 1 gemaB Fig. 2 unter einem 
Winkel von etwa 90° bezuglich der Drehachse 2 angeordnet. 
Die Antriebswelle 7 ist insbesondere eine hochdrehzahl sei - 
5 tige Antriebswelle eines Antriebsmotors (nicht gezeigt) ci- 
der mit einer solchen verbindbar, so dass die Teile 3, 4 
mit bezuglich der Drehzahl der Antriebswelle 7 niedrigerer 
Drehzahl bewegbar sind. Die von der Seite des Teils 4 am 
Getriebe angreifende Antriebswelle 7 kann selbstverstand - 
10 lich auch koaxial zu der Drehachse 2 des Getriebes 1 
und/oder vom Teil 3 angreifen. 

Der Fig. 3 ist ein Getriebe 1 mit zwei relativ zueinander 
drehbaren Teilen 3, 4 etwa gleichen Durchmessers D 3/ D 4 
15 entnehmbar, wobei eine an dem Teil 3 angeordnete Welle 15 
das Teil 4 zu dessen dem Teil 3 abgewandten Seite 4b hin 
durchsetzt. Wahrend bei dem Getriebe 1 gemaB Fig. 3 eine 
bezuglich seiner Drehachse 2 exzentrisch angeordnete, von 
dem von der Welle 15 durchsetzten Teil 4 her angreifenden 
20 Antriebswelle 7 vorgesehen ist, ist die Antriebswelle bei 

dem in Fig. 4 darges tel 1 ten Getriebe .1 von dem die Welle 15 
aufweisenden Teil 4 her angreifend und ebenfalls exzent- 
risch zu seiner Drehachse 2 angeordnet. Bei Ausgestal tungen 
eines Getriebes wie denen der Figur 3 und 4 sind Getriebe - 



der Bezeichnung erfolgt nur durch Definition iiber den Urn- 
stand, dass in der Regel das Motorgehause des Antriebsmo- 
tors drehfest mit dem Getriebegehause verbunden ist, das 
daher als solches bezeichnet werden kann. 



Das Getriebe 1 gemaB Fig. 5 unterscheidet sich von dem in 
Fig. 3 dargestellten Getriebe dadurch, dass das Teil 4 nach 
Art einer Halbschale Oder eines Getriebegehauses und das 
Teil 3 nach Art einer von dem Getriebegehause 3 auf genommen 
35 Getriebewelle 3 mit bezuglich des Durchmessers D 3 des Ge- 




welle und -gehause nicht unterscheidbar und die Zuordnung 
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triebegehauses 3 geringerem Durchmesser D 4 ausgebildet ist. 
Die Antriebswelle 7 ist beispielsweise mit dem Getriebege- 
hause 4 wirkverbunden und exzentrisch zur Drehachse 2 des 
Getriebes 1 angeordnet. 

5 

Die Fig. 6 zeigt einen Schnitt durch ein Getriebe 1 mit ei- 
nem nach Art einer Getriebewel le ausgebildeten Teil 3, wel- 
ches relativ zu einem nach Art eines Getriebegehauses aus- 
gebildeten Teils 4 drehbar ist. Die Bewegung eines der Tei- 
10 le (3, 4) ist jeweils auf dessen dem anderen Teil (4, 3) 
abgewandten Seite (3b, 4b) abnehmbar. Als Antriebswelle 7 
dient eine Abtriebswel le eines an der der Getriebewelle 3 
abgewandten Seite 4b des Getriebegehauses 4 exzentrisch zur 
Drehachse 2 des Getriebes 1 angeordneten Antriebsmotors 6. 
15 Das Gehause des Motors ist drehfest mit dem Teil 4 des Ge- 
triebes dem Getriebegehause, verbunden. 

Die Getriebewelle 3 ist mittels Walzlagern, z.B. Kugella- 
gern 5, in dem Getriebegehause 4 gelagert. Urn die Bewegung 

20 des Getriebegehauses 4 bezuglich der Getriebewelle 3 an der 
dem Getriebegehause 4 abgewandten Seite 3b. der Getriebewel- 
le 3 abzunehmen, weist das Getriebegehause 4 eine drehfest 
mit diesem verbundene, die Getriebewelle 3 durchsetzende 
,4 Welle 15 auf. Zur Ubertragung des Drehmoments der insbeson- 

25 dere hochdrehzahlseitigen Antriebswelle 7 ist ein auf die- 
ser sitzendes Zahnrad 16 vorgesehen, das mit einem am Ge- 
triebegehause 4 drehbar gelagerten Zahnrad 17 kammt, wel- 
ches wiederum mit einem drehfest mit der Getriebewelle 3 
verbundenen Zahnrad 18 in Eingriff steht. Die Zahnrader 16, 

30 17, 18 ermoglichen eine Ubersetzung des Drehmoments des An- 
triebsmotors 6 und uberbrucken die exzentrische Anordnung 
seiner Antriebswelle 7 bezuglich der Getriebeachse 2. 
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Das in Fig. 7 dargestellte Getriebe 1 weist ein erstes Teil 
3 in Form einer Getriebewelle auf. Diese ist in einem ande- 
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ren Teil 4 in Form eines Getriebegehauses mittels Lagern 5 
koaxial gelagert und relativ zu diesem drehbar. Der An- 
triebsmotors 6 greift mit seiner Antriebswel le 7 zum Ver- 
schwenken der Getriebewel le 3 urn eine Drehachse 2 eines 
mehrachsigen Roboters (nicht gezeigt) an diesem an. Das Ge- 
triebegehause 4 kann z.B. stationar an einem Gestell einer 
Roboterbasis angeordnet sein, wahrend die Getriebewel le 3 
ein Karussell mit dem Roboter tragt. In diesem Fall handelt 
es sich bei der Drehachse 2 urn die Al-Achse des Roboters. 
Alternativ kann zur Lagerung der Getriebewelle 3 in dem Ge- 
triebegehause 4 auch nur ein Lager 5 sein. Auch kann eine 
Lagerung auBerhalb des Getriebes uber die an dem Getriebe- 
gehause 4 und der Getriebewelle 3 angeordneten Roboterkom- 
ponenten (nicht gezeigt) vorgesehen sein. 

Zur Erfassung und Uberwachung des Drehwinkels der Getriebe- 
welle 3 beziiglich des Getriebegehauses 4 ist eine Sensor - 
einrichtung 10 vorgesehen, die koaxial zur Drehachse 2 des 
Roboters angeordnet ist. Die Sensoreinrichtung 10 umfasst 
einen in einem Sensorgehause oder einer Aufnahme 13 gefiihr- 
ten Wellenstummel 12, der liber eine Kupplung 11 mit einer 
zu dem Getriebegehause 4 hinragenden Welle 15 der Getriebe- 
welle 3 drehfest verbunden ist. Sie erfasst den Drehwinkel 
zwischen Wellenstummel 12 und Aufnahme 13. Die Aufnahme 13 
der Sensoreinrichtung 10 ist an der der Getriebewelle 3 ab- 
gewandten AuSenseite 4b des z.B. stationaren Getriebegehau- 
ses 4 angeordnet, wobei der uber die Kupplung 11 mit der 
Getriebewelle 3 verbundene Wellenstummel 12 in das Getrie- 
begehause 4 eingreift. Die Kupplung 11 kann beispielsweise 
als Klemm- , Balgkupplung oder dergleichen ausgebildet sein. 
Der auf der Getriebewelle 3 sitzende Antriebsmotor 6 ist in 
der gezeigten Ausfiihrung zentral zur Drehachse 2 angeord- 
net . 
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Die Sensoreinrichtung 10 ist beispielsweise als Uberwa- 
chungseinrichtung zur Erfassung und/oder Uberwachung des 
Drehwinkels zwischen dem Getriebegehause 4 und der Getrie- 
bewelle 3 ausgebildet und steht z.B. mit einem Momente- 
5 nausgleich fur die Drehachse 2 des Roboters in Verbindung 
(nicht dargestellt) . 

Die Ausfiihrung gemaB Fig. 8 unterscheidet sich von der in 
Fig. 7 gezeigten Ausfiihrung dadurch, dass die Sensorein- 

10 richtung 10 an der der Getriebewelle 3 zugewandten Innen- 

seite des Getriebegehauses 4 angeordnet ist, wobei die Auf- 
nahme 13 der Sensoreinrichtung 10 wiederum fest mit dem 
z.B. stationaren Getriebegehause 4 verbunden ist, wahrend 
der Wei lens tummel 12 uber die Kupplung 11 mit der zu dem 

15 Getriebegehause 4 hinragenden Welle 15 der Getriebewelle 3 
drehfest verbunden ist. Selbstverstandlich kann z.B. auch 
die Auf nahme 13 der Uberwachungseinrichtung 10 mit der Ge- 
triebewelle 3 drehfest verbunden und der Wellenstummel 12 
an dem Getriebegehause 4 angeordnet sein (nicht darge- 

20 stellt) . 

In Fig. 9 ist ein Getriebe 1 mit einer mittels Lagern 5 in 
einem Getriebegehause 4 gelagerten Getriebewelle 3 darge- 
stellt. Zum Antrieb der Getriebewelle 3 ist ein beziiglich 
|^25 ihrer Drehachse 2 exzentrisch an dem Getriebegehause 4 an- 
geordneter Antriebsmotor 6 mit einem auf einer das Getrie- 
begehause 4 durchsetzenden Antriebswelle 7 sitzenden Zahn- 
rad 8 vorgesehen, welches mit einem drehfest mit der Ge- 
triebewelle 3 verbundenen Zahnrad 9 kammt . Zur Erfassung 
■ 3 0 und Uberwachung des Drehwinkels der Getriebewelle 3 beziig- 
lich des z.B. stationaren Getriebegehauses 4 ist wiederum 
eine koaxial zur Drehachse 2 des Roboters angeordnete Sen- 
soreinrichtung 10 vorgesehen, die entsprechend der Sensor- 
einrichtung 10 gemafi Fig. 7 und 8 ausgebildet ist und den 
3 5 Drehwinkel zwischen dem in der Auf nahme 13 gefuhrten Wei- 



lenstummel 12 und der Aufnahme 13 erf asst. Wie aus der 
Zeichnung ersichtlich, ist die in das Getriebe 1 integrier- 
te Sensoreinrichtung 10 in diesem Fall aus Platzgrunden im 
Bereich der dem Getriebegehause 4 abgewandten Stirnseite 4b 
der Getriebewelle 3 angeordnet . Die Aufnahme 13 der Sensor- 
einrichtung 10 ist iiber eine Hulse 14 drehfest an der Ge- 
triebewelle 3 festgelegt, wahrend der Wei lenstummel 12 iiber 
eine Kupplung 11 mit einer die Getriebewelle 3 zu ihrer dem 
Getriebegehause 3 abgewandten Seite 3b hin durchsetzenden 
Welle 15 des Getriebegehauses 4 verbunden ist. 

Alternativ kann an der Getriebewelle 3 eine das Getriebege- 
hause 4 zu seiner der Getriebewelle 3 abgewandten Seite hin 
durchsetzende Welle (nicht gezeigt) vorgesehen sein, an der 
die Sensoreinrichtung beziiglich des Getriebegehauses 4 an- 
geordnet sein kann. 
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Schutzanspriiche 



1. Getriebe (1), insbesondere fur einen Roboter, mit einer 
Antriebswelle (7) und wenigstens zwei relativ zu dieser 
und relativ zueinander drehbaren Teilen (3, 4), wobei 
eine Bewegung des einen Teils (3, 4) auf seiner dem an - 
deren Teil (4, 3) abgewandten Seite (3b, 4b) abnehmbar 
ist, dadurch gekennzeichnet , dass wenigstens eines der 
drehbaren Teile (3, 4) eine drehfest mit ihm verbundene 
Welle (15) aufweist, die zumindest zu dem anderen Teil 
(4, 3) hinragt. 

2. Getriebe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
die an dem einen Teil (3, 4) angeordnete Welle (15) das 
andere Teil (4, 3) zu seiner dem einen Teil (3, 4) ab- 
gewandten Seite {4b, 3b) hin durchsetzt. 

3. Getriebe nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass die an dem einen Teil (3,4) angeordnete Welle 
(15) Antrieb einer in und/oder an dem anderen Teil 
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(4,3) angeordneten Sensoreinrichtung (10) ist. 



Getriebe nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Sensoreinrichtung (10) eine Uberwachungseinrichtung 
zur Erfassung und/oder Begrenzung der Drehparameter 
ist . 



Getriebe nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Sensoreinrichtung (10) einen in einer 
Aufnahme (13) gefiihrten Well ens tummel (12) aufweist und 
den Drehwinkel zwischen Wei lens tummel (12) und Aufnahme 
(13) erfasst. 



Roboter nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Aufnahme (13) der Sensoreinrichtung (10) an dem ei- 
nen Teil (3, 4) angeordnet und der Wei lens tummel (12) 
mit der am anderen Teil (4, 3) angeordneten Welle (15) 
drehfest verbunden ist. 

Roboter nach einem der Anspruche 3 bis 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass eine optische Sensoreinrichtung (10) 
vorgesehen ist. 

Roboter nach einem der Anspruche 3 bis 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass eine magnetische Sensoreinrichtung 
(10), insbesondere ein Resolver, vorgesehen ist. 



Roboter nach einem der Anspruche 3 bis 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass eine elektrische oder elektromagne - 
tische Sensoreinrichtung (10) vorgesehen ist. 

Roboter nach einem der Anspruche 3 bis 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein mit der Sensoreinrichtung (10) 
in Verbindung stehender Momentenausgleich fur die je- 
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4^25 16. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 15 , dadurch ge- 
kennzeichnet , dass die Teile (3, 4) koaxial angeordnet 
sind . 



weilige Drehachse (2) des Roboters vorgesehen ist. 

11. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die an dem einen Teil (3, 4) ange- 
ordnete Welle (15) mit einem Drehmoment beauf schlagbar 
ist. 

12. Getriebe nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet , dass 
an der Welle (15) ein Hilfsmotor angeordnet ist. 



13. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Antriebswelle (7) eine hochdreh- 
;^f(P^ zahlseitige Abtriebswelle eines Antriebsmotors (6) oder 

mit einer solchen verbindbar ist. 



14. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 13, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die drehbaren Teile (3, 4) mit be- 
zuglich der Drehzahl der Antriebswelle (7) niedrigerer 
Drehzahl bewegbar sind. 

15. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Welle (15) koaxial zur Drehachse 
(2) wenigstens eines der Teile (3, 4) angeordnet ist. 



17. Getriebe nach einem der Anspruche 1 *bis 16, dadurch ge- 
30 kennzeichnet , dass das Getriebe (1) ein insbesondere 

hochuntersetzendes Stirnrad- , Kegel rad - , Schneckenrad- 
oder Umlauf getriebe ist. 
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18. Getriebe nach einem der Anspruche 1 bis 17, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Getriebe (1) ein Harmonic - Drive - 
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Getriebe ist. 

19. Getriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 18, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antr iebsmotor (6) zentral zur 

5 Drehachse (2) wenigstens eines der Teile (3,4) angeord- 

net ist. 

20. Getriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 18, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antr iebsmotor (6) exzentrisch 

10 zur Drehachse (2) wenigstens eines der Teile (3, 4) an- 

geordnet ist. 

21. Getriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 18, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antriebsmotor (6) unter einem 

15 endlichen Winkel bezuglich der Drehachse (2) wenigstens 

eines der Teile (3, 4) angeordnet ist. 

22. Getriebe nach Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet , dass 
der Antriebsmotor (6) etwa unter rechtem Winkel beziig- 

20 lich der Drehachse (2) wenigstens eines der Teile (3, 

4) angeordnet ist. 

23. Getriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 22, dadurch ge- 
, kennzeichnet , dass das eine Teil (3) als Getriebege- 

H25 hause und das andere Teil (4) als Getriebewelle ausge- 

bildet ist. 

24. Roboter, gekennzeichnet durch wenigstens ein Getriebe 
(1) nach einem der Anspriiche 1 bis 23. 
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